



ROBOT BECAK BERBASIS MIKROKONTROLER ATMEGA 8535 
DENGAN LOGIKA FUZZY 
 
Disusun Oleh : 
Suep Rizal 
Dosen Pembimbing I     : Basuki Rahmat, S.Si, MT 






 Robot becak beberbasis mikrokontroler ATMega8535 dengan logika fuzzy 
merupakan suatu gabungan dari hasil karya seni dengan teknologi modern, sehingga 
terbentuk robot bergerak yang sudah terprogram dan dapat bergerak secara otomatis. 
Robot becak ini selain bergerak otomatis. Juga memiliki kelebihan untuk menentukan 
jarak aman terhadap obstacle, sehingga robot tetap berada di tengah-tengah jalur.  
 Robot becak ini menggunakan logika fuzzy sebagai program pengendalinya 
dan tiga sensor ultrasonic RRF 04 yang berfungsi sebagai pendeteksi rintangan yang ada 
pada koordinat y positif dengan cara memancarkan gelombang ultrasonic dari 
rangakaian transmiter-nya dan menangkapnya dengan menggunakan rangkaian 
receiver-nya. Gelombang pantul yang diterima akan diolah oleh bagian control circuit 
kemudian dikirim ke mikrokontroler untuk diubah dari tegangan analog menjadi 
tegangan digital melalui port ADC. Hasil konversi akan dikirm ke blok fuzzifikasi untuk 
menentukan derajat keanggotaan, hasil dari proses fuzzifikasi akan diolah pada blok 
inferen untuk mengevaluasi rule yang sesuai. Hasil inferen akan di teruskan ke blok 
defuzzifikasi untuk menghasilkan nilai crisp. Dimana nilai tersebut akan menentukan 
arah kemudi becak dan kecepatan putaran motor. Sehingga robot becak dapat melakukan 
tracking dengan aman tanpa harus menyentuh rintangan disekitarnya. 
 Hasil dari percobaan yang dilakukan, robot becak dapat berjalan sesuai 
dengan rancangan sistem yang telah dibuat. Antar lain robot dapat mendeteksi 
bermacam-macam jenis halangan dan dapat menghindari halangan secara baik. 
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1.1 Latar Belakang 
 Perkembangan Ilmu Pengetahuan dan Teknologi robotika telah membuat 
kualitas kehidupan manusia semakin tinggi, hampir dalam setiap aspek kehidupan 
masyarakat selalu menggunakan teknologi robotika untuk dapat memanfaatkan waktu 
se-efisien mungkin.    
 Salah satu pengaplikasian teknologi robotika yang berkembang cepat adalah 
pada bidang transportasi. Kerena masalah transportasi banyak dibahas baik di Negara 
berkembang atau Negara maju, salah satu masalah tersebut adalah kemacetan yang 
dikarenakan bertambahnya populasi kendaraan dimana hal ini dipicu oleh 
bertambahnya pengguna dalam setiap tahunnya. Sehingga memerlukan terobosan 
inovasi serta pengaplikasian teknologi terbaru yang sesuai dengan kondisi saat ini. 
 Untuk mengupayakan terciptanya kendaraan yang sesuai dengan kondisi saat 
ini, maka perusahaan otomotif Honda mengembangkan robot becak Hi-Tech. Dimana  
robot ini diharapkan dapat melintasi di jalan yang macet dan sempit serta ramah 
terhadap lingkungan [7].  
 Oleh sebab itu pada tugas akhir kali ini, membahas tentang pengembangan 
robot becak berbasis mikrokontroller dengan logika fuzzy sebagai pengendalinya, 
karena logika fuzzy (logika samar) ini merupakan logika yang berhadapan langsung 
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dengan konsep kebenaran sebagian, dimana logika klasik menyatakan bahwa segala 
hal dapat di eksperimenkan dalam binary 0 atau 1. Logika fuzzy memungkinkan nilai 
keanggotaan atara 0 dan 1. Dengan logika fuzzy kita dapat menentukan rule-rule 
sebagai acuan langkah robot yang akan dibuat. Keuntungan dari logika fuzzy antara 
lain mudah dimengerti, pemodelan matematik sederhana, toleransi data-data yang 
tidak tepat, dapat memodelkan fungsi-fungsi non liner yang kompleks, 
mengaplikasikan pengalaman tanpa proses pelatihan dan didasarkan pada bahasa 
alami. Dengan memanfaatkan logika ini maka robot tidak harus berbelok 90° ke 
kanan atau ke kiri. Sehingga setiap perubahan gerakan dari robot dapat terlihat lebih 
halus dan dinamis. 
 
1.2 Rumusan Masalah 
Adapun permasalahan yang akan dibahas adalah sebagai berikut :  
1. Bagaimana membuat rangkaian minimal sistem yang setabil dengan 
memanfaatkan mikrokontroler ATMega 8535. 
2. Bagaimana mengimplementasikan logika fuzzy pada pemrograman 
mikrokontroller. 






1.3 Batasan Masalah 
 Adapun batasan-batasan masalah yang dibuat agar dalam pengerjaan tugus 
akhir ini dapat berjalan degan baik adalah sebagai berikut : 
1. Pengujian robot ini pada sebuah bidang datar. 
2. Sensor hanya mampu mendeteksi halangan di depan dengan sudut 
jangkauan 180° dan mempunyai tinggi tidak kurang dari tinggi sensor 
terhadap lapangan.  
3. Halangan bersifat rigid dan tidak memancarkan gelombang ultrasonic. 
4. Halangan tidak bergerak (diam) dan berada di depan robot (halangan 
berada pada range koordinat y positif) . 
5. Bahasa pemrograman yang digunakan adalah Bahasa C. 
 
1.4 Tujuan  
 Tujuan utama dari tugas akhir ini adalah merencanakan dan merealisasikan 
sebuah robot dari hasil karya seni dengan kemampuan menghindari halangan baik 
berupa obstacle maupun robot lain dengan tetap mencapai target diam. Mengacu pada 
tujuan utama pada tugas akhir ini maka terdapat beberapa tujuan khusus antara lain : 
1. Membuat rangkaian minimal sistem yang setabil dengan 
memanfaatkan mikrokontroler ATMega 8535. 








Adapun manfaat yang dapat diambil dari pembuatan Robot Becak dengan 
menggunakan ATmega 8535 ini adalah : 
1. Digunakan sebagai bahan media pembelajaran di Laboratorium 
Robotika UPN Veteran Jawa Timur.  
2. Sebagai bahan motivator mahasiswa UPN Veteran khusunya dan para 
pelaku pendidikan untuk lebih mengembangkan robot yang lebih 
canggih. 
 
1.6 Metodologi Penelitian 
Metodologi yang digunakan pada penelitian ini adalah sebagai berikut : 
1. Studi literature mengenai pengendalian motor DC menggunakan 
ATmega 8535 serta pendalaman tentang logika fuzzy 
2. Merancang serta menguji rangkaian penggerak motor DC yang 
merupakan aktuator robot. 
3. Merancang serta menguji sistem minimal Mikrokontroler ATMega 
8535  sebagai pengendali sistem secara keseluruhan. 
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4. Merancang perangkat lunak yang berfungsi untuk membangkitkan dan 
mengendalikan gerakan robot secara keseluruhan. 
5. Menguji kinerja sistem secara keseluruhan serta mengambil data dari 
hasil perancangan. 
6. Menganalisa hasil dan membuat kesimpulan. 
 
1.7 Sistematik Penulisan 
Adapun Sistematika Tugas Akhir ini adalah: 
BAB I  : PENDAHULUAN 
Bab ini menjelaskan tentang latar belakang, rumusan 
masalah, batasan masalah, tujuan, manfaat, metodologi 
penelitian dan sistematika penulisan. 
BAB II :   TINJAUAN PUSTAKA 
Pada bab ini dijelaskan tentang teori-teori serta penjelasan-
penjelasan yang dibutuhkan dalam pembuatan robot becak 
dengan menggunakan Atmega 8535. 
BAB III :   ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM 
Bab ini berisi tentang analisis dan perancangan sistem 
dalam pembuatan Tugas Akhir robot becak dengan 




BAB IV :   IMPLEMENTASI SISTEM 
Bab ini berisi penjelasan hasil Tugas Akhir serta 
pembahasannya tentang robot becak dengan menggunakan 
ATmega 8535. 
BAB V :   UJI COBA DAN EVALUASI 
Bab ini berisi pengujian program Tugas Akhir. 
BAB VI :   PENUTUP 
Bab ini berisi kesimpulan dan saran-saran penulis. 
DAFTAR PUSTAKA 
LAMPIRAN 
 
